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DESCRIPTION 

[0001] The present invention relates to a sound pickup 
device, particularly for a voice station, according to the 
preamble of Claim 1. 

[0002] Sound pickup devices are known as individual 
microphones, which are available with or without directional 
characteristics. If sound pickup devices are used in connection 
with voice stations for conference facilities or speaker's 
desks, high security from feedback, good decoupling from ambient 
noises, and extensive independence of the signal level from 
changing speech directions and positions is desired. 

[0003] Microphones without directional characteristic do 
permit changing speech directions and positions, but they only 
offer low security from feedback and poor decoupling from 
ambient noises. In order to compensate for these disadvantages, 
a lower amplification factor must be selected and simultaneously 
a very small speech distance must be maintained, so that the 
sound level of the speaker at the microphone is sufficiently 
large to cover ambient noises. Changes of the speech directions 
and positions then generally cause comparatively larger distance 
changes and therefore also sound level oscillations than if a 
larger speech distance may be maintained. In addition, 
unpleasant popping noises arise, which are caused by plosives 
due to the airflow. Vice versa, microphones having directional 
characteristic offer high security from feedback and good 
decoupling from ambient noises outside their sound pickup angle. 
However, sound level oscillations result due to the restricted 
sound pickup angle in the event of changes of the speech 
direction and position. Therefore, sound level oscillations in 
the event of changes of the speech direction and position are 
present in both types of microphones in the final analysis. 
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[0004] A selective sound pickup system for a reverberant and 
noise-filled environment is known from EP A-0 692 S23. The 
system comprises multiple electroacoustic transducers for 
selecting in-phase useful signals out of a useful zone from out- 
5 of -phase signals out of other regions. The transducers are 
positioned symmetrically on a support made of a concave 
cylindrical surface, oriented toward the useful zone, and 
divided into groups. The signals of the individual transducers 
are first fed in groups to summing points after a level 

10 adaptation, then filtered by frequency, and subsequently the 
filtered signals of different groups are summed. In this case, 
high-frequency signal components are exclusively taken from 
transducers positioned near the center of the support, while 
middle- frequency and low- frequency signal components are also 

15 taken from transducers positioned further outside the center of 
the support . 

[0005] Furthermore, a device for acoustic location of a 
speaker is known from WO 94 26075. For this purpose, multiple 
20 microphones are positioned at a predefined distance to one 
another and their signal run times are analyzed and compared. 
The device may be directed toward the speaker using a motor. 

[0006] The present invention is based on the object of 
25 improving a sound pickup device, particularly for speech 
stations, in such a way that both high security from feedback 
and good decoupling of ambient noises as well as extensive 
independence of the signal level from changing sound directions 
and positions and security from popping noises is achieved. 

30 

[0007] This object is achieved in a sound pickup device, 
particularly for speech stations, according to the preamble of 
Claim 1 by the features specified in the characterizing part of 
this claim. 
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[0008] Refinements and advantageous embodiments of the 
present invention result from the subclaims. 

5 [0009] In the sound pickup device according to the present 
invention, the sound emitted by a sound source is picked up by 
at least two acoustic sensors simultaneously. By combining the 
received signals of all acoustic sensors, it is possible to pick 
up the sound with a more uniform level than would be possible 
10 using only one single acoustic sensor, even in the event of 
changes of the propagation direction or position of the sound 
source . 

[00010] Simultaneously, the addition of the amplitudes of the 
15 individual output signals of the acoustic sensors results 
overall in a level increase of sound signals which have their 
origin in the reference point, but simultaneously in a level 
reduction of ambient signals. Because of the orientation to the 
reference point, the useful signals of the acoustic sensors are 
20 correlated, but interference signals and their noise voltages 
are not correlated. The signal-to-noise ratio of the summed 
signal is thus improved by 3 dB with each doubling of the number 
of acoustic sensors. Through appropriate selection of the number 
and arrangement of the acoustic sensors, the position and size 
25 of the zone of most favorable sound pickup and the signal-to- 
noise ratio may be selected. A directional effect of the overall 
sound pickup device thus results even if the individual acoustic 
sensors do not have a directional characteristic themselves. 

30 [0011] The directional effect of the overall sound pickup 
device advantageously differs from the directional effect of 
typical directional microphones, because the directional defect 
does not diverge from the sound pickup to the sound source, but 
rather it converges in the reference point, similar to the focus 



of a concave mirror. The desired security from feedback and 
decoupling of ambient noises is thus achieved and improved 
further in relation to a possible directional effect of 
individual acoustic sensors. Simultaneously, a larger distance 
between sound source and acoustic sensors becomes possible, 
which prevents popping noises that may arise in the event of 
plosives due to airflow. In addition, the possibility arises of 
housing the sound pickup device in a compact housing at an 
increased distance from the speaker, so that free vision to the 
front is not obstructed. 

[0012] Changes of the position of the sound source are also 
equalized within a defined region around the reference point. 
Therefore, the loudness variation problem due to movements of 
the speaker, which has been a concern until now, is greatly 
reduced. 

[0013] In the simplest case, the acoustic sensors have a 
uniform distance from the reference position and are positioned 
on a circular or spherical portion, whose center is formed by 
the reference position. 

[0014] Uniform run times between the reference position and 
the acoustic sensors thus result automatically. The signals of 
the acoustic sensors may thus be summed directly. 

[0015] In the event of different distances, delay elements 
may be assigned between the reference position and the acoustic 
sensors . 

[0016] Different distances may be necessary from constructive 
or design aspects. In order to nonetheless obtain uniform run 
times, the different acoustic run times may be compensated for 
through delay elements, so that shorter run times of acoustic 
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sensors which are positioned closer to the reference position 
are lengthened artificially. 

[0017] If delay elements are used, transmission elements may 
5 additionally be assigned to individual or all acoustic sensors, 
whose transmission scale is settable to a uniform signal level 
of all acoustic sensors. 

[0018] Since the sound level is higher at a short distance 
10 than at a long distance, this effect is compensated for again by 
the transmission elements, and the desired larger distance is 
thus simulated precisely in connection with the delay elements. 
The term transmission coefficient includes amplification, 
damping, and unchanged amplitude of the signal. 

15 

[0019] Furthermore, the acoustic sensors may have directional 
characteristics and be oriented in such a way that the axes of 
their main reception directions each point toward the reference 
position. 

20 

[0020] The security from feedback and decoupling of ambient 
noises may thus be improved further. The restricted sound pickup 
angle of the individual acoustic sensors is not a disadvantage 
in this case, since multiple acoustic sensors are provided, 
25 whose sound pickup angles overlap and thus ensure uniform sound 
sensitivity within the pickup range of the sound pickup device. 

[0021] The acoustic sensors are preferably implemented 
directly as acoustic-electric transducers. 

30 

[0022] This embodiment may be implemented especially easily 
in a mechanical construction. Furthermore, electrical signals 
may easily be processed further, particularly filtered, delayed, 
amplified, or damped, without quality losses. 
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[0023] Alternatively, the acoustic sensors may be implemented 
as inlets of acoustic waveguides, which lead to one or more 
shared acoustic-electric transducers. 

5 

[0024] This alternative offers the possibility of 
implementing run times and damping acoustically as well, so that 
the subsequent electronics circuit as a compensation therefor 
may be implemented more simply. 

10 

[0025] Furthermore, an optical mark for the setpoint position 
of the sound source may be provided. 

[0026] This measure makes it easier for speakers to find 
15 their optimum speaking position and maintain it. 

[0027] The optical mark is expediently formed by at least two 
light sources, each of which emits a characteristic light from 
the sound pickup device in the direction of the setpoint 
20 position of the sound source, only in the spatial angle of the 
favorable sound pickup in each case. 

[0028] Through this measure, deviations from the optimum 
speaking position are automatically signaled to the speaker, so 
25 that he may correct his position at any time. 

[002 9] A refinement provides that the arrangement of the 
acoustic sensors and/or their main reception direction and/or 
the run time of the delay elements is adaptable to a change of 
3 0 the actual position of the sound source in such way that the 
reference position of the sound pickup device may track the 
actual position of the sound source. 



[0030] This measure allows more movement freedom to be 
provided to the speaker and allows the speaker to worry less 
about a statically restricted speaking position, without 
impairing the security from feedback and decoupling of ambient 
noises. In addition, adaptation to speakers of different body 
sizes may also be performed. 

[0031] In this case, the arrangement of the acoustic sensors 
may be displaceable and/or pivotable individually or in groups 
and a drive for displacing and/or pivoting may be controllable 
manually or through automatic position recognition of the sound 
source . 

[0032] The run time of the delay elements may also be 
controllable manually or through automatic position recognition 
of the sound source. Changing the run time is also possible in 
combination with a change of the arrangement of the acoustic 
sensors and/or their main reception direction. 

[0033] Suitable methods for position recognition may be based 
on receiving thermal radiation of the face of the speaker, 
radar, ultrasound, or video image processing. 

[0034] According to a refinement, the activity and/or the 
position of the sound source may be determined through a 
correlator, to which the signals of the acoustic sensors are 
fed. Alternatively, the position of the sound source may be 
determined by measuring the time difference of the zero 
crossings of the signals of different acoustic sensors. 

[0035] The correlator may determine activity through the 
criterion of signals incident simultaneously or largely 
simultaneously at the acoustic sensors. This criterion indicates 
that a sound pickup is located in the reference position or near 
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the reference position. The recognition of activity may be used 
for the purpose of connecting through the sound pickup device to 
a loudspeaker system, for example. 

5 [0036] Furthermore, the correlator may determine the position 
of the sound source by analyzing the phase shifts of amplitude 
values incident from the individual acoustic sensors, since 
these phase shifts are a measure for the distance of the sound 
source from the reference position. 

10 

[0037] In a preferred embodiment, the electrical signals of 
the acoustic-electric transducers are fed to a digital signal 
processor after digitizing, which simulates an adder, delay 
elements, transmission elements, and/or a correlator. 

15 

[0038] This allows very precise signal processing with high 
repeating accuracy. Delay times in particular may be implemented 
and even varied without quality losses. In addition, performing 
multiple signal processing measures through the same signal 
20 processor is possible. 

[003 9] The acoustic sensors may also be implemented as 
segments of an acoustic-electric transducer extended in a one- 
dimensional, two-dimensional, or three-dimensional direction, 
25 whose surface at least approximately or partially corresponds to 
a circular or spherical portion. 

[0040] This embodiment represents an alternative to an 
embodiment in which multiple individual acoustic-electric 
3 0 transducers are positioned directly next to one another on a 
circular or spherical portion. 

[0041] In the following, exemplary embodiments will be 
explained on the basis of the drawing. 
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[0042] 



Figure 1 shows a schematic illustration of the sound pickup 

device according to the present invention having 

5 acoustic-electric transducers on a circular portion, 

f 

Figure 2 shows an arrangement of the acoustic-electric 
transducers on a spherical section, 

10 Figure 3 shows a sound pickup device having acoustic-electric 
transducers in a straight line, 

Figure 4 shows an optical device for marking the optimum speech 
position, 

15 

Figure 5 shows a sound pickup device having activity 
recognition, 

Figure 6 shows an arrangement for pivoting the acoustic 
2 0 sensors, 

Figure 7 shows a sound pickup device having a device for 
changing the main reception direction, 

25 Figure 8 shows a sound pickup device having waveguides, and 



Figures 9a, b show illustrations of one-dimensionally and 
multidimensionally extended acoustic -electric 

transducers . 

30 

[0043] Figure 1 shows a schematic illustration of the sound 
pickup device according to the present invention having acoustic 
sensors 2 on a circular portion 5. A reference position 1 
corresponds to the ideal or setpoint position of a sound source. 
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The acoustic sensors 2 are positioned in such way that polar 
vectors 4 between the reference position 1 and the acoustic 
sensors 2 point in different directions. The acoustic sensors 2, 
which are implemented directly as acoustic-electric transducers, 
5 are directional microphones whose axes of their main reception 
directions 3 intersect in the reference position 1. The 
amplitude of the output signals of the individual acoustic 
sensors 2 are added in a downstream adder 6 and conducted to a 
signal pathway 7, which conducts them away. Because of the 
10 identical distances of all acoustic sensors 2 from the reference 
position 1, the output signals are essentially in-phase and 
equally strong if the sound source is positioned in or near the 
reference position 1 and are therefore added to produce the 
maximum possible output signal strength. 

15 

[0044] If the sound source deviates laterally from the 
reference position 1, the output signal strength decreases with 
increasing steepness. In contrast, the output signal strength 
remains largely independent of the position of the sound source 

20 if it is located in a region between the reference position 1 
and the acoustic sensors 2. This may be explained in that the 
sound source approaches individual acoustic sensors 2 on or 
neighboring their axis of the main reception direction 3 and 
their signal level subsequently increases, while the sound 

25 source simultaneously moves out of the main reception direction 
3 of other acoustic sensors 2 and their signal level then sinks. 
These two effects largely compensate for one another through the 
addition of all output signals. 

30 [0045] While in Figure 1, the arrangement of the acoustic 
sensors 2 is restricted to a circular portion 5, Figure 2 shows 
an embodiment in which the arrangement of the acoustic sensors 2 
also extends in the third dimension. The acoustic sensors 2 are 
positioned on a segment of a sphere 5 therein. In this 



arrangement, a further improved concentration of the pickup of 
the reference position 1 results, because height deviations are 
also taken into consideration. 

[0046] Figure 3 shows a sound pickup device having acoustic 
sensors 2 in a straight line. The acoustic sensors 2 are thus 
positioned at different distances from the reference position 1, 
specifically the intersection of the main reception directions 3 
of the acoustic sensors 2. This arrangement results in a more 
compact embodiment of the voice station. It is obvious that the 
run time of the sound from the reference position 1 to the 
acoustic sensors 2 differs because of the different distances. 
The reception loudness is also lower in acoustic sensors 2 which 
are further away. These differences are compensated for here 
through downstream delay elements 8 and transmission elements 
18, which are assigned to the acoustic sensors 2 positioned 
closer to the reference position 1. The transmission coefficient 
of the transmission elements 18 corresponds to a damping. 
Through the delay elements 8 and transmission elements 18, the 
middle four acoustic sensors 2 may be positioned virtually as if 
they were located at the same distance from the reference 
position 1 as the outer acoustic sensors 2. 

[0047] Figure 4 shows an optical device for marking the 
optimum speech position. This device includes two light sources 

9, each of which emits light in a defined spatial angle. The 
spatial angles are oriented in such way that the zones of the 
light propagation overlap and the reference position 1 is in the 
center of this overlap region 10. 

A speaker sees both light sources 9 only in this overlap region 

10, which signals to him that he is located in the region of the 
most favorable sound reception. If he only sees one of the light 
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sources 9, he is outside the most favorable reception region and 
he may correct his position. 

[0048] Figure 5 shows a sound pickup device having activity 
recognition. For this purpose, the outputs of all acoustic 
sensors 2 are connected to a correlator 11. An output of the 
correlator 11 is connected via a threshold value detector 12 to 
a control input of a switch 13 at the output of the adder 6. The 
correlator 11 checks the output signals of the acoustic sensors 
2 for correspondence of their amplitudes and phases. Only if a 
sound source is positioned at the reference position 1 will all 
amplitudes and phases correspond, which corresponds to a high 
correlation factor. With increasing distance of the sound source 
from the reference position 1, individual or multiple amplitudes 
and phases deviate more and more from others, which reduces the 
correlation factor. 

[0049] The absolute value of the amplitude remains, in wide 
limits, without essential influence on the determined 
correlation factor. It may thus be recognized automatically 
whether a sound source is located near the reference position 1 
or not. The correlation factor provides a very reliable and 
noise-free criterion for the activity of the sound source in or 
near the reference position 1. The output signal of the 
correlator 11 may thus be used via the threshold value detector 
12 and the control input of the switch 13 to automatically 
connect through microphone signals in conference facilities. 

[0050] Figure 6 shows an arrangement for pivoting the 
acoustic sensors 2. The acoustic sensors 2 are mounted fixed on 
a support 19, which is in turn mounted so it is pivotable. A 
drive element 16 in the form of a hydraulic cylinder is coupled 
to the support 19, so that the support 19 may be pivoted. In 
order to orient the acoustic sensors 2, control buttons may be 
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used, which are connected to a control unit 15. If a visual 
device for marking the optimum speech position is installed 
simultaneously, setting is made significantly easier for the 
user. 

5 

[0051] Instead of manual setting, automatic setting may also 
be performed by determining the position of the face or head of 
the speaker automatically in a position recognition device 14 
using known methods, such as analyzing the thermal radiation of 
10 the face, analyzing radar or ultrasound sensors, or analyzing a 
video image and activating the drive element 16 via the control 
unit 15 with the aid of this information in such way that the 
altered reference position l 1 is as close as possible to the 
established position of the head. 

15 

[0 052] Figure 7 shows a sound pickup device having a device 
for changing the main reception direction 3. The acoustic 
sensors 2 are again directional microphones. These have the 
characteristic that their main reception directions 3 may be 
20 changed through electrical control signals. Different 
achievements of the object for this purpose are known, for 
example, by superimposing the signals of two acoustic sensors 2 
in close proximity. 

25 [0053] The acoustic sensors 2 are attached on a straight 
line. Corresponding delay elements 8 and transmission elements 
18 are connected downstream from each sound pickup 2 for the run 
time and amplitude equalization. The delay times of the delay 
elements 8 and the transmission coefficients of the transmission 

30 element 18 are continuously adjustable from a control unit 15. 
The output signals of the acoustic sensors 2 are fed to a 
correlator 11 in the control unit 15, which calculates the run 
time differences of the sound to the acoustic sensors 2. The 
position of the sound source may in turn be determined from 
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these run time differences. The control unit 15 then transmits 
commands for setting the main reception direction 3 for each of 
the acoustic sensors 2, without mechanical movements having to 
be performed, and commands for setting the delay elements 8 and 
5 transmission elements 18 in order to correct run time and 
amplitude differences. A changed reference position 1" also 
results in this case. Because of the position information of the 
sound source provided, the control unit 15 may additionally 
decide whether the sound source is within the desired region and 
10 connect through to the signal pathways which conduct away. 

[0 054] The circuit shown may be changed in such way that the 
correlator 11 may also be connected after the delay elements 8 
and transmission elements 18. Furthermore, it is possible to 
15 implement correlator 11, delay elements 8, and transmission 
elements 18 as digital signal processors, i.e., perform all 
analyses and setting through software. 

[0055] Figure 8 shows a sound pickup device having waveguides 
20 17 which lead to one single acoustic-electric transducer. It is 
therefore possible to reduce the number of acoustic-electric 
transducers and therefore the costs for them. For this purpose, 
sound inlets of acoustic waveguides 17 are provided at the 
locations of the acoustic-electric transducers attached there 
25 until now, instead of the transducers. The sound inlets may be 
attached in such a way that a pronounced directional effect 
results for the sound reception in each case, as is known in 
directional tubes for microphones, for example, which operate 
according to the interference principle. The waveguides 17, 
30 which generally comprise simple tubes, are now all guided 
jointly to a single acoustic-electric transducer. The lengths of 
the waveguides 17 may be selected skillfully in such way that 
the run time of the sound from the reference position 1 to the 
acoustic-electric transducer is equal through all waveguides 17. 
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[0056] Figure 9a shows an illustration of an acoustic- 
electric transducer extended in one dimension and Figure 9b 
shows an illustration of an acoustic-electric transducer 
5 extended in two or three dimensions. As shown in Figure 9, its 
surface at least approximately or partially follows a circular 
or spherical portion. This embodiment corresponds to a very 
large number of acoustic-electric transducers which directly 
neighbor one another. Even if the transducer is implemented 
10 using a mechanically continuous diaphragm, the individual 
sections act as individual acoustic-electric transducers whose 
signals are added integrally here. A directional effect is also 
provided here, as with individual transducers. 



11 
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mehreren gemeinsamen akustisch-elektrischen 
Wandlem fuhren. 

Schallaufnahmeeinrichtuno/n'ach einem der An- 
spruche 1 bis 7, dadurgfc^ekennzeichnet, daft eine 




15. Schallaufnahmeeinrichtung nacj^elhem der An- 
spruche 1 bis 5, dadurch gety^nzeichnet, daB die 



die Sollposition der Schall- 



optische Markierur 
quelle vorgesej^n tst. 



Schall^fhahmeeinrichtung nach Anspruch 8, da- 
dujEj gekennzeichnet, daft die optische Markie- 
5hg durch wenigstens zwei Lichtquelfen (9) gebii- 
det Ist, die jeweils von der Schallaufhahrneeinrich- 
tung aus in Richtung der Sollposition der Schall- 
quelle jeweils nur im Raumwinkel der gunstigsten 
Schallaufnahme ein charakteristisches Licht ab- 
strahien. 

10. Schallaufnahmeeinrichtung nach^inem der An- 
spruche 1 bis 9, dadurch gej^nnzeichnet, daB die 
Anordnung der SchaJlau^lSnmer (2) und/oder de- 
ren Hauptempfangsjjj^mung (3) und/oder die Lauf- 
zeit der LaufeeitgljiKer (8) an eine Anderung der Ist- 
position dej^cnallquelle derart anpaftbar ist, daft 
die Bezuptfposition (1) der Schaliaufhahmeeinrich- 
tunc^er Istposition der Schallqueile nachfuhrbar 

11. Schallaufnahmeeinrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daft die Anordnung der 
SchaHaufhehmer (2) einzeln oder in Gruppen ver- 
schiebbar und/oder verschwenkbar ist und daft ein 
Antrieb (16) zum Verschieben und/oder Ver- 
schwenken manuell oder durch automatische Posi- 
tionserkennung der Schallqueile steuerjjar ist. 

12. Schallaufnahmeeinrichtung nac^Tnspaich 10, da- 
durch gekennzeichnet, da&jde Laufzeit der Lauf- 
zeitglieder (8) manueJUraer durch automatische 
Positionserkennunc^er Schallqueile steuerbar ist. 

13. Schallaufnajpmeinrichtung nach einem der An- 
spruche^dis 12, dadurch gekennzeichnet, daft die 

und/oder die Position der Schallqueile 
du£h einen Korreiator (11) ermittelbar ist, dem die 
Signale der Schailautnehmer (2) zugefuhrt sind 
oder daft die Position der Schallqueile durch Mes- 
sung der Zertdifferenz der Nuildurchgange der Si- 
gnale unterschiedlicher Schailautnehmer ermittel- 
bar ist. 

14. Schallaufnahmeeinrichtung nach ejffem der An- 
spruche 1 bis 13, dadurch gekeareeichnet, daft die 
elektrischen Signale deryldstisch-elektrischen 
Wandler nach Digitalistarong einem digitalen Si- 
gnalprozessor zugefilnrt sind, der eine Additions- 
vorrichtung (6), Urfufzeitglieder (8), Ubertragungs- 
glieder (18) ujwoder einen Korreiator (11) nachbil- 
det. 



Schailaufhehmer (2) als Segments sines in ein-, 
zwei- oder dreidimenstaraler Richtung ausgedehn- 
ten akustisch-elek^#schen Wandiers ausgebildet 
sind, dessen Ob^flache zumindest naherungswei- 
se oder in A^chnitten einem Kreis- oder Kugelab- 
schnitt en^pricht. 
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Claims 



1. Sound pickup device, particularly for a voice station, 
in which sound is emitted from a sound source and 

15 picked up by at least two acoustic sensors (2) and 
converted into electric signals, the acoustic sensors 
(2) being spaced from a useful zone from which the 
useful signals emanate, characterized in that the 
acoustic sensors (2) have directional characteris- 

20 tics and are oriented in such a way that the axes of 
their main reception directions (3) are directed to- 
wards a single reference position (1) within the use- 
ful zone, the reference position (1) corresponding 
to the ideal or desired position of the sound source, 

25 that polar vectors (4) between said reference posi- 
tion (1) and the acoustic sensors (2) point in differ- 
ent directions and that the acoustic sensors (2) are 
connected to a common adder (6) for the ampli- 
tudes of the signals. 

30 

2. Sound pickup device according to claim 1 , charac- 
terized in that the acoustic sensors (2) are electri- 
cally or acoustically connected to the adder (6). 



35 



40 



3. Sound pickup device according to claim 1 or 2, char- 
acterized in that the acoustic sensors (2) have a uni- 
form spacing from the reference position (1) and are 
located on a circular or spherical portion (5), whose 
centre is formed by the reference position (1). 



4. Sound pickup device according to claim 1 or 2, char- 
acterized in that in the case of differing spacing be- 
tween the reference position (1) and acoustic sen- 
sors (2) delay elements (8) are associated there- 
45 with. 



Sound pickup device according to claim 4, charac- 
terized in that when using delay elements (8) with 
individual or all the acoustic sensors (2) are asso- 
ciated additional transmission elements (18), 
whose transmission coefficient can be set at the uni- 
form signal level of all the acoustic sensors (2). 



50 



55 



Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are directly constructed as acoustic-electric trans- 
ducers- 



7 



13 
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7. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are constructed as inlets of acoustic waveguides 
(117), which lead to one or more common acoustic- 
electric transducers. 5 

8. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 7, characterized in that an optical marking is 
provided for the desired position of the sound 
source. 10 



9. Sound pickup device according to claim 8 r charac- 
terized in that the optical marking is formed by at 
least two light sources (9), which in each case from 
the sound pickup device emit a characteristic light 15 
in the direction of the desired position of the sound 
source in each case only in the solid angle of the 
most favourable sound pickup. 

10. Sound pickup device according to one of the claims 20 
1 to 9, characterized in that the arrangement of the 
acoustic sensors (2) and/or their main reception di- 
rection (3) and/or the delay time of the delay ele- 
ments (8) can be adapted to a modification of the 
actual position of the sound source in such a way 25 
that the reference position (1) of the sound pickup 
device can follow the actual position of the sound 
source. 

11. Sound pickup device according to claim 10, char- 30 
acterized in that the arrangement of the acoustic 
sensors (2) is individually or groupwise displaced- 2. 
ble and/or pivotable and mat a displacement and/ 

or pivoting drive (16) is controllable manually or by 
automatic position detection of the sound source. 35 

12. Sound pickup device according to claim 10, char- 3. 
acterized in that the delay time of the delay ele- 
ments (8) is controllable manually or by automatic 
position detection of the sound source. w 

1 3. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 12, characterized in that the activity and/or po- 
sition of the sound source can be determined by a 4. 
correlator (11) to which are supplied the signals of *5 
the acoustic sensors (2) or that the position of the 
sound source can be determined by measuring the 

time difference of zero crossings of the signals of 
different acoustic sensors. 

50 5. 

14. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 13, characterized in that the electric signals of 
the acoustic-electric transducers, following digitiza- 
tion, are supplied to a digital signal processor, which 
simulates an adder (6), delay elements (8), trans- 55 
mission elements (18) and/or a correlator (11). 

1 5. Sound pickup device according to one of the claims 6. 



1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are constructed as segments of an acoustic-electric 
transducer extending in a one, two or three-dimen- 
sional direction and whose surface, at least approx- 
imately or in sections, corresponds to a circular or 
spherical portion. 



Revendications 

1 . Dispositif capteur acoustique, notamment pour ap- 
pareil d'amplification vocale, dans le son est 
emis par une source acoustotfST capte par au 
moins deux capteurs acoujptSfues (2) et converti en 
signaux elecmques, tejreapteurs acoustiques (2) 
etant places a une^frtaine distance d'un domaine 
utile, d'ou prq^erjt le signal utile, caracterise en ce 
que les cajrteurs acoustiques (2) indiquent des ca- 
racteri^fques directionnelles et sont orientes de fa-~ 
5ue les axes de leurs directions principales (3) 
fidiquent une position de reference particuliere (1) 
a I'interieur du domaine utile, la position de referen- 
ce (1) correspondant a la position ideale ou a la po- 
sition de consigne de la source acoustique, en ce 
que des vecteurs directionnels (4) entre cette posi- 
tion de reference (1) et les capteurs acoustiques 
respectifs (2) indiquent des directions differentes et 
en ce que les capteurs acoustiques ^^finT relies 
a un additionneur commun (6) gu^irlfaux amplitu- 
des des signaux. 




Dispositif capteur 
tion 1, caractei 



que survant la revendica- 
ce que les capteurs acousti- 



ques (2) son£?elies a I'additionneur (6) d'une ma- 
niere eie^nque ou acoustique. 

jpositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 1 ou 2, caracterise en ce que les capteurs 
acoustiques (2) se presentent a une distance uni- 
forme de ia position de reference (1) et sont dispo- 
ses sur un segment circulate ou spherique (5), dont 
la position de reference (1) forme le centre. 

Dispositif capteur acoustique survant la revendica- 
tion 1 ou 2, caracterise en ce que, dans le cas de 
distance differente entre la position de reference (1) 
et les capteurs acoustiques (2), on ieur ajoute>des 
circuits de retard (8). 

Dispositif capteur acoustique savant la revendica- 
tion 4, caracterise en ce tyefa rutilisation de cir- 
cuits de retard (8) pouroOTains ou tous les capteurs 
acoustiques (2) soj^joutes des organes de trans- 
fert supplemented (18) dont la mesure de trans- 
fert peut etraregiee sur un niveau de signal unitaire 
de tousj^scapteurs acoustiques (2). 

Didpositif capteur acoustique suivant Pune des re- 
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Fig. 4 
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Beschrefbung 

[0001] Die Erfindung betriffi eine Schallaufhahmeein- 
richtung, insbesondere fur eine Sprechstelle nach dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1. 

[0002] Schaflaufhahmeeinrichtungen sind als einzel- 
ne Mikrofone bekannt, die mit oder ohne Rlchtcharak- 
teristiken verfugbar sind, Werden Schallaufnahmeein- 
richtungen im Zusammenhang mit Sprechstellen fur 
Konferenzanlagen oder Rednerpullen benutzt, so ist ei- 
ne hohe Ruckkopplungssicherheit, eine gute Entkopp- 
lung von Umgebungsgerauschen und eine weitgehen- 
de Unabhangigkert des Signalpegels von wechsefnden 
Sprechrichtungen und - positionen erwunscht. 
[0003] Mikrofone ohne Richtcharakteristik lassen 
zwar an sich wechselnden Sprechrichtungen und -posi- 
tionen zu f sie bieten aber nur eine geringe Ruckkopp- 
lungssicherheit und eine schlechte Entkopplung von 
Umgebungsgerauschen. Um diesen Nachteii auszu- 
gleichen, muflte ein kleiner Verstarkungsfaktor gewahlt 
und gleichzeitig ein sehr kleiner Sprechabstand einge- 
halten werden, dam it derSchallpegel des Sprechers am 
Mikrofon ausreichend grofi ist, um Umgebungsgerau- 
sche zu verdecken. Andeaingen der Sprechrichtungen 
und -positionen bewirken dann aber vergfeichsweise 
groGere Abstandsanderungen und damit auch Schall- 
pegelschwankungen, als wenn generell ein grofier 
Sprechabstand elngehalten werden kann. Daruberhin- 
aus treten unangenehme Popp-Gerausche auf, die bei 
Expfosivfauten durch Luftstromung verursacht werden. 
Umgekehrt bieten Mikrofone mit Richtcharakteristik ei- 
ne hohe Ruckkopplungssicherheit und eine gute Ent- 
kopplung von Umgebungsgerauschen aufierhalb ihres 
Schallaufnahmewinkels. Durch den beschrankten 
Schaflaufnahmewinkel ergeben sich aber Schalfpegel- 
schwankungen bei Anderungen der Sprechrichtung und 
-position. Somit sind Schaflpegelschwankungen bei An- 
derungen der Sprechrichtung und -position letztlich bei 
beiden Arten von Mikrofonen vorhanden. 
[0004] Aus der EP-A-0 692 923 ist ein selektives Ton- 
aufnahmesystem fur eine hallige und larmerfullte Um- 
gebung bekannt. Das System umfadt eine Vielzahl von 
elektroakustischen Wandlern zur Selektion gletchphasi- 
ger Nlutzsignale aus einer Nutzzone von ungleichphasl- 
gen Signalen aus anderen Bereichen. Die Wandlersind 
auf einem Trager aus einer konkaven zylindrischen 
Oberflache symmetrisch angeordnet, zur Nutzzone ori- 
entiert und in Gruppen aufgeteilt. Die Signale der ein- 
zelnen Wandfer werden nach einer Pegelanpassungzu- 
nachst gruppenweisen Additionsstellen zugefuhrt, dann 
frequenzselektiv gefiltert und anschlieBend die gefilter- 
ten Signale unterschiedlicher Gruppen aufsummlert. 
Dabei werden hochfrequente Signalanteile 
ausschlieGlich von nahe dem Zentrum des Tragers an- 
geordneten Wandlern entnommen, wahrend mittel- und 
niederfrequente Signalanteile auch von weiter auSer- 
halb des Zentrums des Tragers angeordneten Wandlern 
entnommen werden. 



[0005] Femer ist aus der WO 94 26075 eine Vorrich- 
tung zur akus iisci isn v^rtuHy eines Sprechers bekannt. 
Dazu sind eine Mehrzahl Mikrofone in einem vorgege- 
benen Abstand zueinander angeordnet und ihre SignaL- 
5 laufeeiten werden ausgewertet und verglichen. Die Vor- 
richtung kann motorisch auf den Sprecher gerichtet wer- 
den. 

[0006] Der Erfindung liegt die Aufgabezugrunde, eine 
Schallaufnahmeeinrichtung, insbesondere fur Sprech- 
10 stellen dahingehend zu verbessern, dafl sowohl eine 
hohe Ruckkopplungssicherheit und eine gute Entkopp- 
lung von Umgebungsgerauschen als auch eine weitge- 
hende Unabhangigkert des Signalpegels von wechseln- 
den Schallrichtungen und -positionen sowie eine Si- 
*5 cherheit gegen POP-Gerausche erzielt wird. 

[0007] Diese Aufgabe wird bei einer Schallaumahme- 
einrichtung, insbesondere fur Sprechstellen, nach dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1 durch die im Kennzeichen 
dieses Anspruchs angegebenen Merkmale gelost. 
zo [0008] Weiterbildungen und vorteilhafte Ausgestal- 
tungen der Erfindung ergeben sich aus den Unteran- 
spruchen. 

[0009] Bei der erfindungsgemaften Schallaufnahme- 
einrichtung wird der von einer Schallquelle ausgesandte 
2 5 Schafl von wenigstens zwei Schallaufnehmern gleich- 
zeitig aufgenommen. Durch Kombination der empfan- 
genen Signale aller Schallaufhehmer gelingt es, den 
Schall auch bei Anderung der Ausbreitungsrichtung 
oder Position der Schallquelle mit einem gleichmaSige- 
30 ren Pegel autzunehmen, als dies mit nur einem einzlgen 
Schallaufnehmer moglich ware. 
[0010] Gleichzeitig fuhrt die Addition der Amplituden 
der einzelnen Ausgangssignale der Schallaufnehmer 
insgesamtzu einer Pegelanhebung von Schallsignalen, 
35 die ihren Ursprung im Bezugspunkt haben, aber gleich- 
falls zu einer Pegelabsenkung von Umgebungssigna- 
len. Aufgrund der Ausrichtung auf den Bezugspunkt 
sind namlich die Nutzsignale der Schallaufnehmer kor- 
reliert, Storsignale und ihre Gerauschspannungen je- 
40 doch nicht korreliert. Dadurch verbessert sich der Ge- 
rauschspannungsabstand des addierten Signals mit je- 
der Verdoppeiung der Anzahl der Schallaufnehmer um 
3 dB. Durch entsprechende Wahl der Anzahl und An- 
ordnung der Schallaufhehmer konnen Lage und Grofce 
45 der Zone der gunstigsten Schallaufnahme sowie der 
Gerauschspannungsabstand gewahlt werden. Dadurch 
ergibt sich eine Richtwirkung der gesamten Schallauf- 
nahmeeinrichtung auch dann, wenn die einzelnen 
Schallaufnehmer selbst keine Richtcharakteristik auf- 
50 weisen. 

[001 1] Die Richtwirkung der gesamten Schallaufnah- 
meeinrichtung unterscheidet sich vorteilhaft von der 
Richtwirkung iiblicher Richtmikrofone, denn die Richt- 
wirkung drvergiert nicht vom Schallaufnehmer zur 
55 Schallquelle, sondem sie konvergiert im Bezugspunkt, 
ahnlich dem Fokus eines Hohlspiegels. Dadurch wird 
auch die gewunschte RQckkopplungssicherheit und 
Entkopplung von Umgebungsgerauschen erreicht und 
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gegenQber einer eventuellen Richtwirkung einzelner 
Schallaufnehmer nochmals verbessert Zugieich wird 
ein groSerer Abstand zwischen Schaliquelle und Schal- 
laufnehmern moglich, was Popp-Gerausche verhindert, 
die bei Explosivlauten durch Luftstromung entstehen 5 
konnen. Aufterdem besteht die Moglichkeit, die Schafl- 
aufnahmeeinrtchtung in einem kompakten Gehause in 
vergroRertem Abstand vom Sprecher unterzubringen, 
so daS die freie Sicht nach vorn nicht behindert wird. 
[0012] Auch Veranderungen der Position der Schail- 10 
quelle werden innerhalb eines begrenzten Bereichs urn 
den Bezugspunkt henjm ausgegiichen. Damit ist das 
bisher gefurchtete Lautstarkeschwankungsproblem 
durch Bewegungen des Sprechers stark verringert. 
[0013] Im einfachsten Fall welsen die Schallaufneh- 15 
mer einen einheitfichen Abstand von der Bezugspositi- 
on auf und sind auf einem Kreis- oder Kugelabschnitt 
angeordnet, dessen Mitteipunkt durch die Bezugsposi- 
tion gebildet ist. 

[0014] Dadurch ergeben sich zwangslaufig einhertli- 20 
che Laufzeiten zwischen der Bezugsposition und den 
Schallaufnehmern. Somit konnen die Signale der Schal- 
laufnehmer unmittelbar addiert werden. 
[0015] Bei unterschiedlichem Abstand konnen zwi- 
schen der Bezugsposition und den Schallaufnehmern 25 
dresen Laufzeitglieder zugeordnet sein. 
[0016] Unterschiediiche Abstande konnen aus kon- 
struktiven oder gestalterfschen Gesichtspunkten erfor- 
derlich sein. Urn dennoch einheltiiche Laufzeiten zu er- 
halten, lassen sich die unterschiediichen akustischen 30 
Laufzeiten durch Laufzeitglieder ausgleichen, so daR 
kurzere Laufeeiten von Schallaufnehmern, die naher an 
der Bezugsposition angeordnet sind, kunstlich verlan- 
gert werden. 

[0017] Bei Einsatz von Laufzeitgliedem konnen ein- 35 
zelnen oder alien Schallaufnehmern zusatzlich Ubertra- 
gungsglieder zugeordnet sein, deren Ubertragungsmaft 
auf einheitliche Signalpegel aller Schallaufnehmer ein- 
stellbar 1st. 

[0018] Da bei kurzerem Abstand der Schallpegel ho- 40 
her ist als bei langerem Abstand, wird dieser Effekt 
durch die Ubertragungsglieder wieder ausgegiichen 
und so in Verbindung mit den Laufzeitgliedem der ge- 
wunschte groftere Abstand genau simuliert. Der Begriff 
ObertragungsmaQ schlieBt Verstarkung, Dampfung und 45 
unveranderte Amplitude des Signals ein. 
[0019] Femer konnen die Schallaufnehmer Richtcha- 
rakteristiken aufweisen und so ausgerichtet sein, daS 
die Achsen ihrer Hauptempfangsrichtungen jeweils auf 
die Bezugsposition weisen. so 
[0020] Hierdurch la fit sich die Ruckkopplungssicher- 
heit und Entkopplung von Umgebungsgerauschen 
nochmals verbessem. Der eingeschrankte Schallauf- 
nahmewlnkel der einzelnen Schallaufnehmer wirkt sich 
dabei nicht nachteilig aus, da ja mehrere Schallaufneh- 55 
mer vorhanden sind T deren Schallaufnahmewinkel sich 
uberlappen und so innerhalb des Aufnahmebereiches 
der Schallaufnahmeeinrichtung fur eine gleichmaftige 



Schallempfindlichkeit sorgen. 

[0021] Vorzugsweise sind die Schallaufnehmer un- 
mittelbar als akustisch-elektrische Wandler ausgebil- 
det. 

[0022] Mechanisch-konstruktiv ist diese Ausfuhrung 
besonders einfach realisierbar. Au&erdem lassen sich 
elektrische Signale ohne Qualitatsverluste leichter wei- 
ter bearbeiten, insbesondere filtem, verzogern, verstar- 
ken oder dampfen. 

[0023] Altematlv konnen die Schallaufnehmer als 
Einlasse akustischer Wellenleiter ausgebiidet sein, die 
zu einem oder mehreren gemeinsamen akustisch-elek- 
trischen Wandlern fOhren. 

[0024] Diese Alternative bietet die Moglichkeit, Lauf- 
zeiten und Dampfungen auch akustisch zu realisieren, 
so daft ais Ausgleich dafiir die anschlieflende elektro- 
nische Schaltung einfacher ausgebiidet werden kann. 
[0025] Weiterhin kann eine optische Markierung fur 
die Sollposition der Schaliquelle vorgesehen sein. 
[0026] Diese Maftnahme erieichtert Sprechem, ihre 
optimafen Sprechpositionen zu finden und betzubehal- 
ten. 

[0027] Dieoptische Markierung ist zweckmaliig durch 
wenigstens zwei Lichtquellen gebildet, die jeweils von 
der Schallaufnahmeeinrichtung aus in Richtung der 
Sollposition der Schaliquelle jeweils nur im Raumwinkel 
der gunstigsten Schallaufhahme ein charakteristisches 
Licht abstrahlen. 

[0028] Durch diese Malinahme werden dem Spre- 
cher automatisch Abweichungen von der optimalen 
Sprechposition signalisiert, so dali er seine Position je- 
derzeit korrigieren kann. 

[0029] Eine Weiterbildung sieht vor, daS die Anord- 
nung der Schallaufnehmer und/oder ihre Hauptemp- 
fangsrichtung und/oder die Laufeeit der Laufzeitglieder 
an eine Anderung der istposition der Schaliquelle derart 
anpafibar ist, daft die Bezugsposition der Schallaufhah- 
meeinrichtung der Istposition der Schaliquelle nachfuhr- 
bar ist. 

[0030] Diese MaEnahme ermoglicht es, ohne Einbu- 
Ge der Ruckkopplungssicherhert und Entkopplung von 
Umgebungsgerauschen dem Sprecher mehr Bewe- 
gungsfreiheit zu schaffen und weniger auf einestatisch 
beschrankte Sprechposition zu achten. Aufterdem kann 
so auch eine Anpassung an Sprecher unterschiedlicher 
KorpergroBe erfolgen. 

[0031] Dabei kann die Anordnung der Schallaufneh- 
mer einzeln oder in Gruppen verschiebbar und/oder ver- 
schwenkbar sein und ein Antrieb zurh Verschieben und/ 
oder Verschwenken kann manuell oder durch automa- 
tische Positionserkennung der Schaliquelle steuerbar 
sein. 

[0032] Auch die Laufeeit der Laufzeitglieder kann ma- 
nuell oder durch automatische Positionserkennung der 
Schaliquelle steuerbar sein. Die Anderung der Laufeeit 
ist auch in Kombination mit einer Anderung der Anord- 
nung der Schallaufnehmer und/oder deren Hauptemp- 
fangsrichtung moglich. 
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[0033] Geeignete Verfahren zur Positions erkennung 
konnen auf dem Empfang von Warmestrahlung des Ge- 
sichts des Sprechers, Radar, Ultraschali oder Videob- 
Ndverarbeitung beruhen. 

[0034] GemaB einer Weiterbildung ist die Aktivitat 5 
und/oder die Position der Schalfquelle durch einen Kor- 
relator ermittelbar, dem die Signale der Schallaufneh- 
mer zugefiihrt sind. Alternate ist die Position der Schall- 
quelle durch Messung der Zeitdrfferenz der Nulldurch- 
gange der Signale unterschtedlicher Schallaufhehmer 10 
ermittelbar. 

[0035] Der Korrelator kann Aktivitat durch das Kriteri- 
um zeitlich gleichzeitig Oder weitgehend gleichzeitig ein- 
treffender Signale an den Schallaufhehmern feststellen. 
Dieses Kriterium deutet darauf hin, daS sich eine Schall- 15 
quelle in der Bezugsposition oder nahe der Bezugspo- 
sition befindet. Das Erkennen von Aktivitat laBt sich bei- 
spieisweise dazu nutzen, die Schallaufnahmeeinrich- 
tung auf eine Lautsprecheranlage durchzuschalten. 
[0036] Weiterhin kann der Korrelator die Position der 20 
Schallquelle durch Auswertung der Phasenverschle- 
bungen der von den einzelnen Schallaufhehmern ein- 
treffenden Amplitudenwerte ermitteln, da dfese Phasen- 
verschiebungen ein MaS fur den Abstand der Schall- 
quelle von der Bezugsposition sind. 25 
[0037] Bei einer bevorzugten Ausgestattung sind die 
elektrischen Signale der akustisch-elektrischen Wand- 
ler nach Digitalisierung einemdigitafen Signalprozessor 
zugefiihrt, der eine Additionsvomchtung, Laufzeitglie- 
der, Obertragungsglieder und/oder einen Korrelator 30 
nachbildet. 

[0038] Dies ermoglicht eine sehr prazise Signalverar- 
beitung mit hoher Wiederholgenauigkeit. Besonders 
Verzogenjngszerten tassen sich ohne Qualttatsveriuste 
realisieren und auch varireren. Zudem ist eine Durch- 35 
fiihrung mehrerer SrgnalverarbeitungsmaSnahmen 
durch denselben Signalprozessor moglich. 
[0039] Die Schallaumehmer konnen auch als Seg- 
mente eines in ein-, zwei- oder dreidimensionaler Rrch- 
tung ausgedehnten akustisch-elektrischen Wandlers *o 
ausgebildet sein, dessen Oberflache zumindest nahe- 
mngsweise oder in Abschnltten einem Kreis- oder Ku- 
gelabschnitt entspricht. 

[0040] Diese Ausfuhrung stellt eine Alternative zu ei- 
ner Ausfuhrung dar, bei welcher eine Vielzahl einzelner 45 
akustischelektrischer Wandler unmittelbar nebeneinan- 
der auf einem Kreis- oder Kugelabschnitt angeordnet 
sind. 

[0041] Nachfolgend werden Ausfuhrungsbeispiele 
anhand der Zeichnung eriautert. so 
[0042] In der Zeichnung zeigen: 

Rg. 1 eine schematische Darstellung der erfin- 

dungsgemaBen Schallaufnahmeeinrich- 
tung mit akustisch-elektrischen Wand- 
lem auf einem Kreisabschnitt, 

Rg. 2 eine Anordnung der akustisch-elektri- 



schen Wandler auf einem Kugelab- 
schnitt, 

Fig. 3 eine Schallaufnahmeeinrichtung mit 

akustisch-elektrischen Wandler in einer 
geraden Zeile, 

Fig. 4 eine optische Einrichtung zur Markie- 

rung der optimalen Sprechposition, 

Fig. 5 eine Schallaufnahmeeinrichtung mit Ak- 

tivitatserkennung, 

Fig. 6 eine Anordnung zum Schwenken der 

SchalJaufnehmer, 

Fig. 7 eine Schallaufnahmeeinrichtung mit ei- 

ner Vorrichtung zur Anderung der Haupt- 
empfangsrichtung, 

Fig. 8 eine Schallaufnahmeeinrichtung mit 

Welfenleitem und 

Fig. 9a, b Darstellungen ein- und mehrdimensio- 
nal gedehnter akustisch-elektrischen 
Wandler. 

[0043] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung der 
erfindungsgemaBen Schallaufnahmeeinrichtung mit 
Schallaufhehmern 2 auf einem Kreisabschnitt 5. Eine 
Bezugsposition 1 entspricht der Ideal- oder Sollposrtion 
einer Schallquelle. Die SchalJaufnehmer 2 sind so an- 
geordnet, daB Richtungsvektoren 4 zwischen der Be- 
zugsposition 1 und den Schallaufnehmem 2 in unter- 
schiedliche Richtungen zeigen. Bei den unmfttelbar als 
akustlsch-elektrische Wandler ausgebildeten Schallauf- 
nehmem 2 handelt es sich urn Richtmikrofone, deren 
Achsen ihrer Hauptempfangsrichtungen 3 sich in der 
Bezugsposition 1 schneiden. Die Amphtuden der Aus- 
gangssignaie der einzelnen Schallaumehmer 2 werden 
in einer nachgeschalteten Additionsvomchtung 6 ad- 
diert und auf einen abfuhrenden Signalweg 7 geleitet. 
Aufgrund der identischen Abstande aller Schallaumeh- 
mer 2 zur Bezugsposition 1 sind die Ausgangssignale 
bei Anordnung der Schallquelle im oder in der Nahe der 
Bezugsposition 1 im wesentlichen gleichphasig und 
gleich stark und werden deshaJb zur maximal moglichen 
Ausgangssignalstarke addiert. 
[0044] Beisertlicher Abweichung der Schallquelle von 
der Bezugsposition 1 nimmt die Ausgangssignalstarke 
mit zunehmender Steilheit ab. Dagegen bleibt die Aus- 
gangssignalstarke weitgehend unabhangig von der Po- 
sition der Schallquelle, wenn diese sich in einem Be- 
reich zwischen der Bezugsposition 1 und den Schallauf- 
55 nehmem 2 befindet. Dies erklart sich dadurch, daB die 
Schallquelle sich einzelnen Schallaufhehmern 2 auf 
oder benachbart zu deren Achse der Hauptempfengs- 
richtung 3 annahert und deren Signalpegel daraufhin 
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ansteigt, wahrend die Schaiiquelle gleichzeitig aus der 
Hauptempfangsrichtung 3 anderer Schallaufnehmer 2 
heraustrrtt und deren Signalpegel daraufhin sinkt. Durch 
die Addition aller Ausgangssignaie kompensieren sich 
diese beiden Effekte weitgehend. s 
[0045] Wahrend bei Fig. 1 die Anordnung der Schal- 
laufnehmer 2 auf einen Krefsabschnitt 5 beschrankt ist, 
zeigt Fig. 2 eine Ausfuhrung, bei der sich die Anordnung 
der Schallaufnehmer 2 auch in die dritte Dimension er- 
streckt. Dort sind die Schallaufnehmer 2 auf einem Ku- 10 
gelabschnitt 5 angeordnet. Bei dieser Anordnung ergibt 
sich eine nochmals verbesserte Konzentration der Auf- 
nahme auf die Bezugsposition 1, weil auch Hdhenab- 
weichungen berucksichtigt werden. 
[0046] Fig. 3 zeigt eine Schaliaufhahmeeinrichtung 15 
mit Schallaufhehmern 2 in einer geraden Zeile. Dadurch 
sind die Schallaufnehmer 2 in unterschiedlichen Ab- 
standen zur Bezugsposition 1 ? namlich dem Schnitt- 
punkt der Hauptempfangsrichtungen 3 der Schallauf- 
nehmer 2 angeordnet. Diese Anordnung fuhrt zu einer 20 
kompakteren Ausfuhrung der Sprechstelle. Es ist er- 
sichtlich, daft die Laufeeit des Schalls von der Be- 
zugsposition 1 zu den Schallaufnehmern 2 aufgrund der 
unterschiedlichen Abstande unterschiedlich ist. Ebenso 
ist die Aufnahmelautstarke bei den weiter entfemten 25 
Schallaufnehmern 2 geringer. Diese Unterschiede wer- 
den hier durch nachgeschaltete Laufeeit- 8 und Clber- 
tragungsglieder 18 ausgeglichen, die den dichter an der 
Bezugsposition 1 angeordneten Schallaufnehmern 2 
zugeordnet sind. Die Obertragungsmafte der Ubertra- 30 
gungsglieder 18 entsprechen einer Dampfung. Durch 
die Laufeeit- 8 und Ubertragungsglieder 18 lassen sich 
die mittferen vier Schallaufnehmer 2 virtuell so anord- 
nen, a Is befanden sie sich im gleichen Abstand von der 
Bezugsposition 1 wie die aufteren Schallaufnehmer 2. 35 
[0047] Fig. 4 zeigt eine optische Einrichtung zur Mar- 
kierung der optimalen Sprechposition. Diese Einrich- 
tung umfafit zwei Lichtquellen 9, die jeweils in einem 
begrenzten Raumwinkel Licht aussenden. Die Raum- 
winkel sind so ausgerichtet, daft sich die Zonen der 40 
Lichtausbreitung uberschneiden und die Bezugspositi- 
on 1 im Zentrum dieses Uberschneidungsbereichs 10 
liegt. 

Nur in diesem Oberschneidungsbereich 10 sieht ein 
Sprecher beide Lichtquellen 9, was ihm signalisiert, daft 45 
er sich Im Bereich der gunstigsten Schallaufnahme be- 
findet Sieht er nur eine der Lichtquellen 9, so befindet 
er sich aufterhalb des gunstigsten Aufnahmebereichs 
und er kann seine Position korrigieren. 
[0048] Fig. 5 zeigt eine Schaliaufhahmeeinrichtung 50 
mit Aktivitatserkennung. Dazu sind die Ausgange aller 
Schallaufnehmer 2 mit einem Korrelator 11 verbunden. 
Ein Ausgang des Korrelators 11 ist iiber einen Schwell- 
wertdetektor 12 mit einem Steuereingang eines Schal- 
ters 13 am Ausgang der Additionsvorrichtung 6 verbun- 55 
den. Der Korrelator 11 pruft die Ausgangssignaie der 
Schallaufnehmer 2 auf Obereinstimmung ihrer Amplitu- 
den und Phasen. Nur wenn eine Schaiiquelle an der Be- 



zugsposition 1 angeordnet ist, stimmen alle Amplituden 
und Phasen uberein, was einem hohen Korrelationsfak- 
tor entspricht. Mit zunehmendem Abstand der Schaii- 
quelle von der Bezugsposition 1 weichen einzelne oder 
mehrere Amplituden- und Phasenwerte mehr und mehr 
von anderen ab f wodurch sich der Korrelationsfaktor 
verringert. 

[0049] Der Absolutwert der Amplitude bleibt in weiten 
Grenzen ohne wesentlichen Einfluft auf den ermittelten 
Korrelationsfaktor. Dadurch kann automatisch erkannt 
werden, ob sich eine Schaiiquelle in der Nine der Be- 
zugsposition 1 befindet oder nicht. Der Korrelationsfak- 
tor iiefert ein sehrzuverlassiges und storsicheres Krite- 
rium fur die Aktivitat einer Schaiiquelle in oder in der Na- 
he der Bezugsposition 1 . Das Ausgangssignal des Kor- 
relators 11 kann so Qber den Schwellwertdetektor 12 
und den Steuereingang des Schalters 1 3 zur automati- 
schen Durchschaltung von Mikrofonsignalen in Konfe- 
renzanlagen verwendet werden. 
[0050] Fig. 6 zeigt eine Anordnung zum Schwenken 
der Schallaufnehmer 2. Die Schallaufnehmer 2 sind fest 
auf einem Trager 19 montiert, der wlederum schwenk- 
bar gelagert ist. Mit dem Trager 19 ist ein Antriebsele- 
ment 1 6 in Form eines Druckzylinders gekoppelt, so dali 
der Trager 19 geschwenkt werden kann. Um die Schal- 
laufnehmer 2 auszurichten, konnen Steuertasten be- 
nutzt werden, die an eine Steuereinrichtung 15 ange- 
schlossen sind. Ist gleichzeitig eine optische Einrich- 
tung zur Markierung der optimalen Sprechposition ein- 
gebaut, so wird dem Benutzer die Einstellung erheblich 
erieichtert. 

[0051] Statt einer manuellen Einstellung kann auch 
eine automatische Einstellung vorgenommen werden, 
indem die Position des Gesichts oder Kopfes des Spre- 
chers in einer Positionserkennungvorrichtung 14mittels 
bekannter Verfahren, wie Auswertung der Warmestrah- 
lung des Gesichts, Auswertung von Radar-, oder Ultra- 
schallsensoren oder Auswertung eines Videobiides au- 
tomatisch ermittelt wird und mit Hilfe dieser Information 
das Antriebselement 16 iiber die Steuereinrichtung 15 
derart angesteuert wird, daft die veranderte Bezugspo- 
sition 1' der ermittelten Position des Kopfes mogiichst 
nahekommt. 

[0052] Fig. 7 zeigt eine Schaliaufhahmeeinrichtung 
mit einer Vomchtung zur Anderung der Hauptemp- 
fangsrichtung 3. Bei den Schallaufnehmern 2 handelt 
es sich wieder um Richtmikrofone. Diese besitzen die 
Besonderheit, daft ihre Hauptempfangsrichtungen 3 
durch elektrische Steuersignale verandert werden kon- 
nen. Dafur sind verschiedene Losungen bekannt, bei- 
spielsweise durch Oberlagerung der Signale zweier nah 
zusammengebauter Schallaufnehmer 2. 
[0053] Die Schallaufnehmer 2 sind auf einer Geraden 
angebracht. Fur den Laufeeit- und Amplituden a usgieich 
sind entsprechende Laufeeit- 8 und Obertragungsglie- 
der 18 jedem Schallaufnehmer 2 nachgeschaltet. Die 
Verzogerungszeiten der Laufeeitglieder 8 sowie die 
Obertragungsmafte der Ubertragungsglieder 18 sind 
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von einer Steuereinrichtung 15 aus kontinuieriich ver- 
stellbar. Die Ausgangssignale der Schallaufnehmer 2 
werden einem Korrelalor 11 in der Steuereinrichtung 15 
zugefuhrt, der die Laufeeitunterschiede des Schalls zu 
den Schallaufnehmem 2 errechnet. Aus diesen Lauf- 
zeitunterschieden wiederum kann die Position der 
Schallquelle bestimmt werden. Darauftiin sendet die 
Steuereinrichtung 15 Befehle zur Einstellung der Haupt- 
empfangsrichtung 3 fur jeden der Schallaufnehmer 2, 
ohne daft mechanfsche Bewegungen ausgefuhrt wer- 
den mussen, und Befehle zur Einstellung der Laufzeit- 
8 und Ubertragungsglieder 18, urn Laufzeit- und Ampli- 
tudenunterschiede zu korrigieren. Auch in diesem Fail 
ergibt sich eine geanderte Bezugsposition 1\ Aufgrund 
der vorliegenden Positionsinformation der Schallquelle 
kann die Steuereinrichtung 15 zusatzlich enfscheiden, 
ob die Schallquelle innerhalb des gewiinschten Be- 
reichs liegt, und die Durchschaltung auf die abfuhren- 
den Signalwege vomehmen. 

[0054] Die dargestellte Schaltung kann in der Weise 
verandert werden, daft der Korrelator 1 1 auch hinter den 
Laufeert- 8 und Ubertragungsgliedern 18 angeschlos- 
sen werden kann. Femer ist es moglich, Korrelator 11, 
Laufzeit- 8 und Ubertragungsglieder 18 als digitaien Si- 
gnalprozessor auszubilden, afso alie Auswertungen 
und Einstellungen durch Software vorzunehmen. 
[0055] Fig. 8 zeigt eine Schallaufhahmeeinrichtung 
mit Wellenleitern 17, die zu einem einzigen akustisch- 
elektrischen Wandler fuhren. Damit ist es moglich, die 
Anzahl der akustisch-elektrischen Wandler und somit 
die Kosten hierfur zu reduzieren. Dazu werden an den 
Orten der bisher dort angebrachten akustisch-elektri- 
schen Wandler statt dessen jeweils Schafleinlasse aku- 
stischer Wellenleiter 17 vorgesehen. Die Schalleinlasse 
konnen derart angebracht werden, dali fur den Schall- 
empfang jeweils eine ausgepragte Richtwirkung ent- 
steht, wie beispielsweise bei Richtrohren fur Mikrofbne 
bekannt, die nach dem Interferenzprinzip arbeiten. Die 
Weflenleiter 17, die im allgemeinen aus einfachen Roh- 
ren bestehen, werden nun a He gerneinsam auf elnen 
einzigen akustisch-elektrischen Wandler gefuhrt. Die 
Langen der Wellenleiter 17 konnen so geschickt ge- 
wahlt werden, daft die Laufzeit des Schalls von der Be- 
zugsposition 1 zum akustisch-elektrischen Wandler 
durch alte Wellenleiter 17 gleich ist. 
[0056] Fig. 9a zeigt eine Darstellung eines eindimen- 
sional und Fig. 9b eine Darstellung eines zwei- Oder 
dreidimensional gedehnten akustisch-elektrischen 
Wandlers. Nach Rg. 9 foigt dessen Oberflache zumin- 
dest naherungsweise oder in Abschnitten einem Kreis- 
oder Kugelabschnitt Diese Ausfuhrung entspricht einer 
sehr groften Anzahl von akustisch-elektrischen Wand- 
lem, die einander unmittelbar benachbart sind. Selbst 
wenn der Wandler mit einer mechanisch durchgehen- 
den Membran ausgefuhrt ist, wirken die einzelnen Ab- 
schnitte als einzelne akustlsch-elektrische Wandler de- 
ren Signale hier integral addiert werden. Auch hier ist 
eine Richtwirkung wie bei Einzelwandlem gegeben. 



Patentanspruche 

1. Schaiiaufhahmeeinrichtung, insbesondere fur eine 
Sprechstelle, bei der von einer Schallquelle aus 
5 Schall abgegeben und von wenigstens zwei Schal- 
laufnehmem (2) aufgenommen und in elektrische 
Signale umgewandelt wird, wobei die Schallauf- 
nehmer (2) in einem Abstand zu einem Nutzbereich 
angeordnet sind, aus dem Nutzsignale stammen, 
10 dadurch gekennzeichnet. daft die Schallaufnehmer 
(2) Richtcharakteristiken aufweisen und so ausge- 
richtet sind, daft die Achsen ihrer Hauptempfangs- 
richtungen (3) auf eine einzige Bezugsposition (1) 
innerhalb des Nutzbereichs weisen, wobei die Be- 
ts zugsposition (1) der Ideal- oder Soflposition der 
Schallquelle entspricht, dali Richtungsvektoren (4) 
zwischen dreser Bezugsposition (1) und den jewei- 
ligen Schallaufnehmem (2) in unterschiedliche 
Richtungen zeigen und daft die Schallaufnehmer 
20 (2) mit einer gemeinsamen Additionsvorrichtung (6) 
fur die Amplituden der Signale verbunden sind. 



Schallaufhahmeeinrichtung nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daft die Schallaufnehmer 
(2) elektrisch oder akustisch mit der Additionsvor- 
richtung (6) verbunden sind. 



25 



3. Schallaufhahmeeinrichtung nach Anspruch 1 oder 
2. dadurch gekennzeichnet, daft die Schaliaufheh- 

30 mer (2) einen einheitlichen Abstand von der Be- 
zugsposition (1) aufweisen und auf einem Kreis- 
oder Kugelabschnitt (5) angeordnet sind, dessen 
Mittelpunkt durch die Bezugsposition (1) gebildet 
ist. 

35 

4. Schallaufhahmeeinrichtung nach Anspruch 1 oder 
2, dadurch gekennzeichnet daft bei unterschiedli- 
chem Abstand zwischen der Bezugsposition (1) 
und den Schallaumehmem (2) diesen Laufzeitglie- 

40 der (8) zugeordnet sind. 



Schallaufhahmeeinrichtung nach Anspruch 4, da- 
durch gekennzeichnet. daft bei Einsatz von Lauf- 
zeitgliedem (8) einzelnen oder alien Schallaufheh- 
mern (2) zusatzlich Ubertragungsglieder (18) zuge- 
ordnet sind, deren Obertragungsmaft auf einheitli- 
che Signalpegel ailer Schallaufnehmer (2) einstell- 
bar ist. 



45 



50 6. Schailaufnahmeeinrichtung nach einem der An- 
spruche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dali die 
Schallaufnehmer (2) unmittelbar als akustisch- 
elektrische Wandler ausgebildet sind. 



55 7. 



Schallaufhahmeeinrichtung nach einem der An- 
spruche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet. dali die 
Schallaufhehmer (2) als Einfasse akustischer Wel- 
lenleiter (17) ausgebildet sind, die zu einem oder 
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mehreren gemeinsamen akustisch-elektrischen 
Wand fern fiihren. 

8. Schallaufnahmeeinrichtung nach einem der An- 
spruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB eine 5 
optische Markierung fur die Sollposition der Schall- 
quelle vorgesehen ist. 

9. Schallaufnahmeeinrichtung nach Anspruch 8, da- 
durch gekennzeichnet, daft die optische Markie- to 
rung durch wenigstens zwei Lichtqueilen (9) gebil- 
det ist, die jeweils von der Schallaufnahmeeinrich- 
tung aus in Richtung der Sollposition der Schall- 
quelle jeweils nur im Raumwinkel der gunstigsten 
Schallaufnahme ein charakteristisches Licht ab- 15 
strahlen. 

10. Schallaufnahmeeinrichtung nach elnem der An- 
spruche 1 bis 9 t dadurch gekennzeichnet daB die 
Anordnung der Schallaufhehmer (2) und/oder de- 20 
ren Hauptempfangsrichtung (3) und/oder die Lauf- 
zeit der Laufzeitglieder (8) an elne Anderung der Ist- 
position der Schallquelle derart anpaBbar ist, daB 

die Bezugsposition (1) der Schallaufnahmeeinrich- 
tung der Istposition der Schallquelle nachfuhrbar 25 
ist. 

11. Schallaufnahmeeinrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Anordnung der 
Schallaufnehmer (2) einzeln Oder in Gruppen ver- 30 
schiebbar und/oder verschwenkbar ist und daB ein 
Antrieb (16) zum Verschieben und/oder Ver- 
schwenken manuell oder durch automatische Posi- 
tionserkennung der Schallquelle steuerbar ist. 

35 

12. Schallaumahmeeinrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, dafi die Laufzeit der Lauf- 
zeitglieder (8) manuell oder durch automatische 
Positionserkennung der Schallquelle steuerbar ist. 

40 

13. Schallaufnahmeeinrichtung nach einem der An- 
spruche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Aktivitat und/oder die Position der Schallquelle 
durch einen Korreiator (11) ermittelbar ist, dem die 
Signale der Schallaufnehmer (2) zugefuhrt sind 45 
oder daB die Position der Schallquelle durch Mes- 
sung der Zeitdifferenz der Nulldurchgange der Si- 
gnale unterschiedlicher Schallaufnehmer ermittel- 
bar ist. 

50 

14. Schallaufnahmeeinrichtung nach einem der Arv 
spruche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB die 
elektrischen Signale der akustisch-elektrischen 
Wandler nach Digitaiisierung einem digitaien Si- 
gnalprozessor zugefuhrt sind, der eine Additions- 55 
vorrichtung (6), LaufeeitgHeder (8), Ubertragungs- 
glieder (18) und/oder einen Korreiator (11) nachbil- 
det. 



15. Schallaufnahmeeinrichtung nach einem der An- 
spriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Schallaufhehmer (2) als Segmente eines in ein-, 
zwei- oderdreidimensionaler Richtung ausgedehn- 
ten akustisch-elektrischen Wandlers ausgebildet 
sind, dessen Oberflache zumindest naherungswei- 
se oder in Abschnrtten elnem Kreis- oder Kugelab- 
schnitt entspricht 



Claims 

1 . Sound pickup device, particularly for a voice station, 
in which sound is emitted from a sound source and 
picked up by at least two acoustic sensors (2) and 
converted into electric signals, the acoustic sensors 
(2) being spaced from a useful zone from which the 
useful signals emanate, characterized in that the 
acoustic sensors (2) have directional characteris- 
tics and are oriented in such a way that the axes of 
their main reception directions (3) are directed to- 
wards a single reference position (1 ) within the use- 
ful zone, the reference position (1) corresponding 
to the ideal or desired position of the sound source, 
that polar vectors (4) between said reference posi- 
tion (1) and the acoustic sensors (2) point in differ- 
ent directions and that the acoustic sensors (2) are 
connected to a common adder (6) for the ampli- 
tudes of the signals. 

2. Sound pickup device according to claim 1, charac- 
terized in that the acoustic sensors (2) are electri- 
cally or acoustically connected to the adder (6). 

3. Sound pickup device according to claim 1 or 2, char- 
acterized in that the acoustic sensors (2) have a uni- 
form spacing from the reference position (1) and are 
located on a circular or spherical portion (5), whose 
centre is formed by the reference position (1). 

4. Sound pickup device according to claim 1 or2, char- 
acterized in that in the case of differing spacing be- 
tween the reference position (1) and acoustic sen- 
sors (2) delay elements (8) are associated there- 
with. 

5. Sound pickup device according to claim 4, charac- 
terized in that when using delay elements (8) with 
individual or all the acoustic sensors (2) are asso- 
ciated additional transmission elements (18), 
whose trans mission coefficient can be set at the uni- 
form signal level of all the acoustic sensors (2). 

6. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are directly constructed as acoustic-electric trans- 
ducers. 
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7. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are constructed as inlets of acoustic waveguides 
(117), which lead to one or more common acoustic- 
electric transducers. 5 

8. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 7, characterized in that an optical marking is 
provided for the desired position of the sound 
source. 10 

9. Sound pickup device according to claim 8, charac- 
terized in that the optical marking is formed by at 
least two light sources (9), which in each case from 
the sound pickup device emit a characteristic light 15 
in the direction of the desired position of the sound 
source in each case only in the solid angle of the 
most favourable sound pickup. 

1 0. Sound pickup device according to one of the claims 20 
1 to 9, characterized in that the arrangement of the 
acoustic sensors (2) and/or their main reception di- 
rection (3) and/or the delay time of the delay ele- 
ments (8) can be adapted to a modification of the 
actual position of the sound source in such a way 25 
that the reference position (1) of the sound pickup 
device can follow the actual position of the sound 
source. 

11. Sound pickup device according to claim 10, char- 30 
acterized in that the arrangement of the acoustic 
sensors (2) is individually or groupwise displacea- 
ble and/or pivotable and that a displacement and/ 
or pivoting drive (1 6) is controllable manually or by 
automatic position detection of the sound source. 35 

12. Sound pickup device according to claim 10, char- 
acterized in that the delay time of the delay ele- 
ments (8) is controllable manually or by automatic 
position detection of the sound source. 40 

1 3. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 12, characterized in that the activity and/or po- 
sition of the sound source can be determined by a 
correlator (11) to which are supplied the signals of 45 
the acoustic sensors (2) or that the position of the 
sound source can be determined by measuring the 
time difference of zero crossings of the signals of 
different acoustic sensors. 

so 

14. Sound pickup device according to one of the claims 
1 to 13, characterized in that the electric signals of 
the acoustic-electric transducers, following digitiza- 
tion, are supplied to a digital signal processor, which 
simulates an adder (6), delay elements (8), trans- 55 
mission elements (18) and/or a correlator (11). 



1 to 5, characterized in that the acoustic sensors (2) 
are constructed as segments of an acoustic-electric 
transducer extending in a one, two or three-dimen- 
sional direction and whose surface, at least approx- 
imately or in sections, corresponds to a circular or 
spherical portion. 



Revendications 

1 . Dispositif capteur acoustique, notamment pour ap- 
pareil ^amplification vocale, dans iequel le son est 
emis par une source acoustique, capte par au 
moins deux capteurs acoustiques (2) et converti en 
signaux electriques, les capteurs acoustiques (2) 
etant places a une certaine distance d T un domaine 
utile, cfou provient le signal utile, caracteris<§ en ce 
que les capteurs acoustiques (2) indiquent des ca- 
racteristiques directionnelles et sontorientes de fa- 
con que les axes de leurs directions principales (3) 
indiquent une position de reference particuliere (1) 
a Nnterieur du domaine utile, la position de referen- 
ce (1) correspondant a la position ideale ou a la po- 
sition de consigne de la source acoustique, en ce 
que des vecteurs directionnels (4) entre cette posi- 
tion de reference (1) et les capteurs acoustiques 
respectifs (2) indiquent des directions differentes et 
en ce que les capteurs acoustiques (2) sont relies 
a un additionneur commun (6) quant aux amplitu- 
des des signaux. 

2. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 1 , caracterise en ce que les capteurs acousti- 
ques (2) sont relics a I'additionneur (6) d'une ma- 
niere electrique ou acoustique. 

3. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 1 ou 2, caracterise en ce que les capteurs 
acoustiques (2) se presentent a une distance unl- 
forme de la position de reference (1) et sont dispo- 
ses sur un segment circulaire ou spherique (5), dont 
la positron de reference (1) forme ie centre. 

4. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 1 ou 2, caracterise en ce que, dans le cas de 
distance differente entre la position de reference (1) 
et les capteurs acoustiques (2), on leur ajoute des 
circuits de retard (8). 

5. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 4, caracterise en ce que, a I'utilisation de cir- 
cuits de retard (8) pour certains ou tous les capteurs 
acoustiques (2) sont ajoutes des organes de trans- 
fert supplementaires (18) dont la mesure de trans- 
fer! peut etre reglee sur un niveau de signal unitaire 
de tous les capteurs acoustiques (2). 



1 5. Sound pickup device according to one of the claims 6. Dispositif capteur acoustique suivant Tune des re- 
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vendications 1 a 5, caracterise en ce que les cap- 
teurs acoustiques (2) sont prevus directement com- 
me des convertisseurs acoustiques/electriques. 

7. Dispositif capteur acoustique suivant rune des re- 5 
vendications 1 a 5 ? caracterise en ce que les cap- 
teurs acoustiques (2) sont prevus comme entrees 

de guides d'ondes acoustiques (17) qui menent a 
un ou plusieurs convertisseurs acoustiques/electri- 
ques communs. 10 

8. Dispositif capteur acoustique suivant I'une des re- 
vendications 1 a 7, caracterise en ce qu'un marqua- 
ge optique est prevu pour la position de consigne 

de la source acoustique. is 

9. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 8 f caracterise en ce que le marquage optique 
est cree par au moins deux sources lumineuses (9) 
.qui chacune emettent une lumiere caracteristique 20 
du dispositif de captage acoustique dans la direc- 
tion de la position de consigne de la source acous- 
tique, seulement dans Tangle solide du capteur 
acoustique utile. 

25 

10. Dispositif capteur acoustique suivant Tune des re- 
vendications 1 a 9, caracterise en ce que la dispo- 
sition des capteurs acoustiques (2) et/ou de feurs 
directions de reception principales (3) et/ou les re- 
tards des circuits (8) peut etre adaptee a une va- 30 
riante de la position reelie de ia source acoustique 

de facon que la position de reference (1) du dispo- 
sitif de captage acoustique puisse etre ramenee a 
la position reelie de la source acoustique. 

35 

11. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 10, caracterise en ce que la disposition des 
capteurs acoustiques (2) peut etre decalee et/ou 
balayee, et en ce qu'un entratnement (16) peut etre 
commando pour ie decalage et/ou le balayage ma- *o 
nuei, ou par identification automatique de la posi- 
tion de la source acoustique. 

12. Dispositif capteur acoustique suivant la revendica- 
tion 10, caracterise en ce que le retard des circuits 45 
a retard (8) peut etre commands manueilement ou 
par identification automatique de ia position de la 
source acoustique. 

13. Dispositif capteur acoustique suivant Tune des re- so 
vendications 1 a 12, caracterise en ce que I'activite 
et/ou la position de la source acoustique peut etre 
determines par un correlateur (11) auquei les si- 
gnaux des capteurs acoustiques (2) sont appliques, 

ou en ce que la position de la source acoustique 55 
peut etre d6termin6e par ia mesure de la difference 
de temps des passages par zero des signaux des 
diffe rents capteurs acoustiques. 



14. Dispositif capteur acoustique suivant Tune des re- 
vendications 1 a 13, caracterise en ce que les si- 
gnaux electriques des convertisseurs acoustiques/ 
electriques sont appliques, apres numeration, a 
un processeur de signaux numeriques qui simule 
un dispositif d'additiort (6), une bascule (8), un or- 
gane de transfer! (18) et/ou un correlateur (11). 

15. Dispositif capteur acoustique suivant I'une des re- 
vendications 1 a 5, caracterise en ce que les cap- 
teurs acoustiques (2) sont prevus comme segments 
cPun convertisseur acoustique/electrique etendu en 
direction d'une, de deux ou de trois dimensions dont 
la surface correspond au moins approximativement 
ou partiellement a un segment circulaire ou spheri- 
que. 
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Fig. 2 
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Fig. 4 
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